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❑

 

Exercice 1
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• si :

d’où:  pour 

  pour 
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• si :

Après intégration, on obtient:
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• si :

• si :

Après intégration, on obtient:

❑ Exercice 2

a) Solution numérique

L’équation différentielle exprimée aux instants  s’écrit:

, avec 

Avec l’approximation d’Euler pour la dérivée, la solution numérique est
obtenue en appliquant successivement l’équation:

 

La grandeur  est le pas d’intégration. Sa valeur doit être choisie en rela-
tion avec la constante de temps du moteur (dans notre exercice 
et  par exemple 10 ms).
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b) Solution analytique

La solution générale de l’équation différentielle est la somme de la solu-
tion homogène (sans entrée) et d’une solution particulière. La solution homogène
est obtenue de la façon suivante:

, , 

, 

La solution particulière est choisie constante, . Ainsi .

L’équation différentielle initiale se présente dans ce cas sous la forme:

, . Ainsi 

La solution générale est la suivante:

La constante  est déterminée en exploitant la valeur de la condition ini-
tiale. Ainsi:

, d’où 
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❑ Exercice 3

Soit  la réponse impulsionnelle du circuit électrique:

et  la tension d’alimentation:

a) La réponse du système est le produit de convolution :

b) La réponse du système dépend de:

- la dynamique du système proportionnelle à ;

- l’excitation proportionnelle à .
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